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Rolunk

Az UNEXMIN Georobotics Kft. (UGR) egy startup vallalkozas, amely elarasztott
foldalatti kornyezetek felméreseét vegzi.

Tobb tizezer olyan vizzel telitett fold
alatti terreész van csak Europaban,
amit ember nem tud vizsgalni

» felszin alatti vizek — gyakran
elérhetetlenek, zartak, veszélyesek

* nem robotika az el6adas lényege,
hanem Uj adatforras vizfoldtanhoz




Miert nehez a viz alatti felmeres?

Emberi kockazat

Elarasztott rendszerek
» Banyak, barlangok,
» Barlangok

» Kutak

P Pénzugyi kockazat
Klasszikus problemak

» Nincs hozzaféreés

» Rossz latasi viszonyok

» Nagy nyomeés

» Magyas koltséeg (viztelenités)
» Emberi kockazat




Hianyzo adatok
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Pontos 3D geometria - (jaratok, aknak, tregek kapcsolata)
\/izoszlop szerkezete - rétegzddés, atmeneti zonak

Térbeli vizparameéter eloszlas - pH, EC, homeérseéklet, oldott
oXxigéen

Id6beli valtozasok - (gyakorlatilag nincs monitoring)
a modellek er6sen leegyszer(sitettek

a bizonytalansag nagy
a kockazatbecslés (pl. szennyezés) pontatlan
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(2016 - 2019) (2020 - 2022)
A fold alatti elarasztott banyak és mas Az UNEXMIN keretében kifejlesztett
viz alatti kornyezetek felmérésére technoldgia kereskedelmi céld
szolgalo multirobot platform kutatasara alkalmazasara 0sszpontosit, mikdzben
és fejlesztésére dsszpontosit. tovabb javitja a robotrendszer szoftvereét,
Fo célkitlizés: Prototipus kifejlesztése a hardverét és képességeit.
viz alatti kutatashoz. A tudomanyos Fo célkitlizés: A prototipus korszer{sitése.
érdeklédés felkeltése. Uj szolgaltatas értékesitése.

. /
Y

GEOROBOTICS
2018-ban alapitott Startup



Technologiai hatter
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= 1775 IMU

-
e ee r Optic Gyro IMU.

Felépités Navigacio
Modularis « Tobbsugaras szonar
Cserélhet6 akkumulatorok * 2 pasztazd szonar
Cserélhet6 burkolat * 6 kamera fedélzeti feldolgozo
HDPE vaz egyseggel
10 Gb vizalatti optikai « Szintaktikus hab burkolat
csatlakozas « 6DOF
1500 m meriilési mélység - 6 structures light system
2600 Wh (SLS) lezer egyseg
>8h lizemido «  Nyomast(rd inga
Méretek: 700 x 620 mm « iz alatti csatlakozok és

Hozzav. Sz.tomeg: 96kg kabelezés
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Geotudomanyos szenzorok
. Hiperspektralis kamera
. \lizparameéter meéro
 Vizmintavevd

. Gamma meérd
 Flux-gate magnetométer




Rossz latasi
viszonyok esetén
a robot tovabbra

is képes navigalni
alézer és a
szonar
segitségével.
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A képek ugyanazt a kornyezetet
mutatjak, de a bal oldalon a
kamerak, a jobb oldalon pedig a
szondrok adatai lathatok.







i Aknaszlatina, Ukrajna

Bezart, elhagyott és részben beomlott sobanya Ukrajnaban
A Tisza folyd katasztrofalis s6s vizzel valo szennyezésének veszélye
A banya stabilitasanak és vizviszonyainak vizsgalata 3 temben




Aknaszlatina, Ukrajna
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Aknaszlatina, Ukrajna

80 m-es meriilés
Kis latotavolsag
Szamos akadaly

450 m-es meriiles

Nagyobb A féakna eltomodott
latotavolsag oldaljaratai (3D
Nincsenek pontfelh6k és vizualis
akadalyok adatok)

Telitett sos viz 12




Aknaszlatina, Ukrajna

« Az atmeneti z6na | Nosstonsis
meghatarozasa a
vizoszlopban a
merllések soran gydjtott
vizualis és egyéb térbel
informaciok
segitségéevel.
Folyamatos
vizparameéter-méreés az
aknakban (pH,
homérséklet, EC, 02-
fugacitas, nyomas).

Salt crystals

Electrical Conductivity

1HESYEEE
depth [m]




Alsosajo, Szlovakia

GEOROBOTICS

- Bezart sziderit (Fe)
banya Szlovakiaban

- Az arzénszennyezés
elérte a Sajo folyot

- Megvalosithatosagi
tanulmany egy
lehetséges UX-
robotikai felmeérésrdl
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Kobanya, Budapest,

Magyarorszag

Részben elarasztott
mészkdbanya

A banya megkozelitoleg
40 km hosszu.

10 napig tarto
folyamatos tesztelés a
robot legijabb
fejlesztéseivel

Autonom funkciok
tesztelése

Kabel nélkiili miveletek
Online, tavoli miveletek
Robot kezel6i képzés
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CACETERTEEE

Kobanya,
Budapest,
Magyarorszag

Szinkorrigalt, nagy
felbontéast lézerszkennelés
a banya kilonbozd
szerkezetein (lépcsdk,
talicskéak, stb.)
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Kobanya,
Budapest,
Magyarorszag

Autondém Utkozéselkeriilés,
palyakovetés,
helyzetstabilizédlas és 3D
térképezési funkcidk
tesztelése




Hranicka Propast, Cseh Koztarsasag

A vilag legmeélyebb
elarasztott barlangja

« Pontos 3D térkép 450 m-ig
- Uj vilagrekord felallitasa

: 450 méteres mélységi = = : T unemin
f{'\'\\ meriiléssel 2 _—

| \\\ - Folyamatos vizparaméter-
A0 méréseket

- A barlang méretei és
allapota felmérve

VRSN



Hranicka Propast, Cseh Koztarsasag

HRANICKA PROPAST
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www.hranickapropast.cz




Mit adhat a robotika a

vizfoldtannak?

Uj lehetdségek

- Korabban elérhetetlen rendszerek
feltarasa

- VValodi 3D adatok - nem csak
pontmeérések, hanem, teljes térbeli modell

- \lizoszlop részletes vizsgalata

- Integralt adatgydijtés

- Ismételhetd mérések — rendszeres
monitoring

Tipikus alkalmazasok

- Szennyezeés terjedés vizsgalata

- Karszt hirdogeologia

- \lizbazisvédelem — kutak, vizadok
biztonsagos vizsgalata

- Banyavizek és kornezeti
kockazatok

- Mérnoki alkalmazasok

A robotika nem cél, hanem eszkoz a jobb vizfoldtani adatokhoz
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Koszonom a megtisztelo

figyelmr

et!

richard@unexmin-georobotics.com
info@unexmin-georobotics.com
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